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® Rettungsfahrzeug zum EInsatz in strahlenverseuchten R^umen. 



© Die Erfindung betrifft ein Rettungsfahrzeug (1) 
zur uber Sammelkabel (3) ferngesteuerten Rettung 
von Menschen. Raumung von Bau-oder sonstigem 
Mull und/oder zur DurchfQhrung von Reparaturen 
innerhalb verstrahlter Raume von station arem oder 
mobiiem Gerat. wobei das Rettungsfahrzeug (1) 
uber ein Sammelkabel (3) dem extern aufgestellten 
Steuerpult (16) elektrisch verbunden ist und be! 
dem der Kabellauf zwischen Rettungsfahrzeug (1) 
und dem Steuerpult (16) synchron zur Fahrge- 
schwindigkeit des Rettungsfahrzeuges verlauft 
Das Steuerpult (16) ist dem vorhandenen Betriebs- 
netz angeschlossen und nimmt samtliche Mittel zur 
^vollstandig externen Steuerung und Kontroiie des 
<^ Rettungsfahrzeuges und seines Zubehors auf. Die 
^Antriebe des Rettungsfahrzeuges (1) und des Mani- 
jf^,pulators (9) erfolgen durch DC-Motore, wahrend fur 
00 den Antrieb des Turmes (6) und des Auslegers (7) 
UP^sowie der FaBzange (8) ein durch DC-Motor ange- 
fs,triebenes Hydraulikaggregat (13) vorgesehen ist 
<M 
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"Rettungsfahrzeug zum Einsatz In strahlenverseuchten Raumen" 



Die Brfindung betrifft ein Rettungsfahrzeug - 
ausgefegt auf eine Strahlungsbestandigkeit bis 10^ 
rad Co® -zur uber elektrische Sammelkabel femge- 
steuerten Rettung von Menschen, Raumung von 
Bau-oder sonstigem Muil und/oder Reparaturen 
aus bzw. in verstrahlten Raumen unbemannter 
Oder sonstiger stationarer oder mobller Gerate, 
wobei das Rettungsfahrzeug mit weiteren Vorrlch- 
tungen, wie Manipulator und Fai3zange« zur Aufnah^ 
me und Handhabung von Werkzeugen und zur 
Aufnahme von Fassern und Gebinden mit ernla- 
gernden, in der Regel ionisiert strahlenden Abfallen 
ausgerustet ist, sowie Ladegerate fur mehrzahiig 
vorhandene Batterien oder Batterie-Gruppen-Ein- 
heiten und einem Kupplungsteil zur Verbindung mit 
einem am mobilen Gerat angeordneten, korrespon- 
dlerenden zweiten Kupplungsteil vorgesehen ist 
wobei die Werkzeuge und die Faflzange einem auf 
dem Rettungsfahrzeug installierten Ausleger zuord- 
nungsbar sind. und das Rettungsfahrzeug an 
Aufhangeosen in der Regel durch eine Krananlage 
auf die gewunschte Arbeitshohe einfahrbar ist 

Solche Errtwicklungen sind insbesondere seit 
der Tschemobyl-Katastrophe in der Diskussiorr. 
ohne dafi bis jetzt eine einigermaiSen befriedigende 
Losung ausgewiesen wird. 

Der einieitende, den Oberbegriff besttmmende 
Abschnitt basiert also ausschliedlich auf Gedanken. 
die im Grunde genommen wenig exakt auch im 
Rahmen intemationaler Diskussionen erortert wur- 
den. 

Die Erfindung versucht deshalb. ausgehend 
von diesen nicht immer hinretchend voHst^ndlgen 
Oberiegungen zu dieser Sache, zunachst zu ord- 
nen und stellt sich im weiteren die Aufgabe, ein 
funktionsfahiges Rettungsfahrzeug nach der ein* 
gangs zusammengestellten Definition so auszuge- 
stalten, 6a& es fur eine Vielfalt denkbarer Storfalle 
einsatzflhtg ist, wobei, dies liegt in der Natur der 
Sache. parallele Ablaufe dieser Storfalle wahr- 
scheiniich in der Gberwiegenden Zahl nicht gege- 
ben sind. 

Unabhangig davon muB ein weitgehend anpas- 
sungsfahiges instrumentarium geschaffen werden. 

Die erfindungsgemaBe Losung dieser Aufgabe 
sieht vor. 

dai3 das Rettungsfahrzeug uber das Sammelkabel 
einem mobilen, au/3erha!b des verstrahlten Raumes 
angeordneten Steuerpult elektrisch verbunden ist. 
dafl das Steuerpult den Anschlu/? des entsprechen- 
den Betnet>snetzes und die Aufnahme der Mittel 
zur volistandigen extemen Steuening und Kontrolle 
des Rettungsfahrzeuges einschfieiJItch aller fest zu- 
geordneten bzw. zuordnungsbaren Telle vorsieht 
und 



dai5 der Kabellauf. d.h. die Ab-bzw. Ruckwicklung 
des Sammelkabels. ausgehend von einer mit dem 
Rettungsfahrzeug verbundenen Kabeltrommel, 
automatisch synchron zur Fahrgeschwindigkeit des 

5 Rettungsfahrzeuges erfolgt 

Die Verbindung des in einem verstrahlten 
Raum operierenden Rettungsfahrzeuges uber ein 
Sammelkabel mit einem extern angeordneten 
Steuerpult mui3 so ausgebildet sein. daS ein 

70 uberdehntes oder storend durchhangendes Sam- 
melkabel vermieden wird. 

Aus diesem Grund muB der Kabellauf zwischen 
Rettungsfahrzeug und Steuerpult automatisch 
synchron zur Fahrgeschwindigkeit. selbst- 

75 verstandlich auch zur Fahrtrichtung. des Rettungs- 
fahrzeuges erfolgen. 

Die in diesem Rahmen benotigte Kabeltrommel 
ist dem Rettungsfahrzeug fest zugeordnet und 
ermoglicht durch die automatisch synchron der 

20 Fahrgeschwindigkeit angepaMe Wickelge- 
schwindigkeit eine optimale Kabelspannung. 
Dem Steuerpult ist das aufgegliederte Sammelka- 
bel fur die einzelnen Steuervorgange verbunden. 
Im Rahmen der weiteren Ausbildung ist zu 

25 vermerken. dafl der Antrieb des Rettungsfahrzeu- 
ges durch DC-Motore erfolgt. 
daJ3 der Antrieb des Turmes und des Auslegers 
durch .ein durch DC-Motor angetriebenes Hydrauli- 
kaggregat erfolgt. 

30 daB der Antrieb der Fai3zange durch das Hydrauii- 
kaggregat erfolgt. und 

daB der Antrieb des Manipulators durch DG-Motore 
erfolgt 

wobei Einzelantriebe fur folgende Funktionen vor- 
35 gesehen sind: 

a) Zange auf eine in axialer Erstreckung des 
Manipulators uber ein vorbestimmbares, innerhaib 
eines Wahlbereiches iiegendes MaB. ausfahren, 

b) Zange greift. 
40 c) Zange drehen, 

d) Handgelenk schwenken. 

e) Ellbogengelenk schwenken und 

f) Schultergelenk schwenken. 

Wie vorher festgestellt sind fur den Antrieb 
45 und die Steuerung neben den DC-Motoren auch 
Verbindungen zwischen DC-Motor und einem Hy- 
draulikaggregat vorgesehen, wobei insbesondere 
der Manipulator und die ihm zuordnungsbaren 
Werkzeuge ausschliefllich durch DC-Motore ge- 
50 steuert werden, wahrend der Antrieb des Turmes 
und des Auslegers sowie der Fafizange 
elektrohydraulisch erfolgt 

Fur die Andockung des Rettungsfahrzeuges an 
ein mobiles Gerat ist vorgesehen. da£ die Kupp- 
lung mit ihrem am Rettungsfahrzeug angeordneten 
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Kupptungsteil in eine Verbindungsiage zum korre* 
spondierenden zweiten Kupplungsteii am mobiien 
^Gerat einsteuerbar ist. 

Die Steuerung des Manipulators erfolgt. ausge- 
hend von dem Endstuck am Ausleger. Gber drei 
weitere. am Endstuck angelenkte. in Reihenfolge 
ihrer Aufzahiung urn 250**, 260^* und 310° ver- 
schwenkbare Glieder, die ihrerseits mit dem Mani- 
pulatorkopf verbunden sind. 

Die stufenweise Vergrdfierung des Schwenk- 
winkeis emioglicht die Verbringung und den Ansatz 
praktiscii in jede denkbare Lage. 

Des weiteren ist vorgeselien. daB jede Batterie 
bzw. jede einzelne elektnscli verbundene Batterie- 
Gruppe einem separaten Stromkreis angeschlossen 
ist. so daB ein Gesamtausfall der Spannung inner- 
halb des verstrahlten Raumes nicht denkbar er- 
scheint. 

Zur Ausbildung des mit Pultplatte versehenen 
Steuerpultes wird vorgeschlagen, dai3 dieses mit 
Hauptschaiter, Kontrodeuchten, Empfanger 
(Kopfhorer), einem Lautstarkeregler fur den 
Empfanger, Ladekontroilampen fur die Anzeige der 
Ladung der Battene, einem Schalter zur 
Ermogliclnung der EntnaJime der Werkzeuge, Moni- 
toren mit zugeordneten Joystics (SteuerknQppei) 
^ und Schaubtldem des Manipulators bzw. des Ret- 
tungsfalirzeuges, einschlieiSlich des drehbaren Tur- 
mes und des Auslegers mit Wahlknopfschalter fur 
die moglichen Bewegungen und Funktionen aus- 
gerustet ist 

wobei in der Pultplatte die jedem Monitor zugeord- 
neten Funktionen in separaten Steuer-und Schalt- 
gruppen auch optisch zusammengefafit sind. 

AbschlieBend ist zu bemerken, dafi das Ret- 
tungsfahrzeug ein Gleiskettenfahrzeug besitzt, des- 
sen Ketten mit Gummi belegt sind. 
Die Geschwindigkeit des Fahrzeuges betragt max. 
40m/min. und kann auf drei verschiedenen Fluren 
eingesetzt werden (-6 m, i 0 m. + 6- m). 
Es wird eine relativ ebene, durcli Exponlat-Anstrich 
abgedeckte Oberflache mit maximalen Bodenune- 
benheiten von i 3 mm vorausgesetzt. 

Die ausgewiesene Losung Wird in voilem Um- 
fang der gestellten Aufgabe gerecht. 

Das erfiridungsgemafie Retlungsfahrzeug wird 
durch die Darstellung einer beispielsweisen 
Ausfuhrungsform naher eriautert. 

Rgur 1 zeigt den SeitenriiS des Rettungsfahr- 
zeuges mit seinen Aufbauten. insbesondere den 
durch einen Drehturm getragenen Ausleger, die 
Fa^zange und den Manipulator in Transport-und 
Arbeitsstellung. die automatische Kabeltrommel 
sowie das Kupplungsteii zum Andocken an das 
mobile Qerat 



Rgur 2 zeigt die Ansicht aus Figur 1 und 
damtt die veranderiiche Lage des automatisch sich 
einstellenden Kupplungsteiles zum Andocken an 
das zu bergende mobile Gerat. z.B. an einen 
5 Gabelstapler. (Pfeilrichtung A) 

Rgur 3 zeigt das mobile Steuerpult fur die 
Steuerung des Rettungsfahrzeuges von auiSerhalb 
des verstrahlten Raumes. 

Rgur 4 zeigt die Ansicht von Figur 3 aus 
10 Richtung B. d.h. die Steuerpultplatte. die mit 
Hauptschaiter. Kontrolleuchten. einem Empfanger 
(Kopfhorer). Monitoren, Joystic (Steuerknuppel) 
und Schaubildern des Rettungsfahrzeuges und des 
Manipulators mit im Schaubild angeordneten 
IS Wahlknopfschaltern fur die Freigabe der mogiichen 
Bewegungen und Funktionen ausgerOstet ist, wobei 
die jedem Monitor zugeordneten Funktions- 
schaltuhgen in separaten Gruppen zusammen- 
gefajSt sind. 

20 . Das Rettungsfahrzeug 1 ist hinsichtlich seiner 
Materiaiauswahl auf eine Strahlungsbestandigkeit 
bis zu 1 0^ rad Co® ausgelegt. 
Ober ein elektrisches Sammeikabel 3, das getrennt 
den EinzelanschlOssen eines Steuerpultes 16 ver- 

25 bunden ist. und das andernends der auf dem Ret- 
tungsfahrzeug 1 montierten automatischen Kabel- 
trommel 4 angeschlossen ist. ist die elektrische 
Verbindung hergesteflt. Der Kabellauf. d.h. die Ab- 
bzw. RQckwicklung erfolgt automatisch synchron 

30 zur Fahrgeschwindigkelt des Rettungsf^rzeuges 1. 

An dem Rettungsfahrzeug 1 ist stirnseitig ein 
Kupplungsteii 5 angeordnet das die selbstandige 
Andockung des mobiien. zu entfernenden Oder zu 
rep>arierenden Gerates ermoglicht bzw. vollzieht. 

35 Das Rettungsfahrzeug 1 ist mit einem, etwa in 

dessen Schwerpunktlage um 220* ver- 
schwenkbaren Turm 6 versehen, der seinerseits 
die Versteilagerung fOr den aus den Auslegerglie- 
dem 7.1 und 7.2 sowie dem begrenzenden Endteil 

40 7.3 bestehenden Ausleger 7 ist. Durch das - 
schwenkbar angeordnet© Endteil 7.3 konnen die 
FaiSzange 8 Oder der Manipulator 9 mit der Werk- 
zeugzange 9.2 fOr die BestUckung mit Werkzeugen 
1 4 aufgenommen werden. 

45 Der Ausleger 7 ist durch zwei Hydraulikzylihder In 
Verbindung mit dem um 220" drehbaren Turm 6 
uber einen weiten Bereich in jede beliebige Endpo- 
sition stufenlos verbringbar, so dafl das Aufrichten 
von FMssern Oder die Aufnahme anderer Telle aus 

50 . einem weiten Bereich moglich ist. 

Zu dem elektro-pneumatischen Antrieb darf 
. festgehalten werden. daB das Rettungsfahrzeug 1 
mit einem Ladegerat 10 fOr die Batterien bzw. die 
verbundenen Batterie-Gruppen 10.1 ausgerUstet ist 

55 und ein angeschlossener DC-Motor das Hydrauli- 
kaggregat 13 antreibt (Eventuell auch mehrere 
Ladeger^te 10). Die eigentliche Steuerung des 
Manipulators 9 erfolgt, ausgeh^end von dem 
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EndstOck 7.3 uber drel weitere. am Endstuck 7.3 
angelenkte. rn Reihenfolge ihrer Aufzahlung um 
250*, 260* und 310* verschwenkbare Glieder 7.4, 
7.5 und 7.6, die ihrerseits mit dem Manlpuiatorkopf 
9.1 verbunden sind, der axial verschlebbar, drehbar 
und auf verschiedene Schlusselwelten einstellbar 
ist . Es smd insgesamt sechs DC-IVTotore fur die 
Verbrlngung in die genannten Bnstellungen, wober 
die Schlusselweite der Zange 9.2, im Faile dieses 
Beispieles. auf max. 127 mm einstellbar ist. vorge- 
sehen. 

Es ist mogllch 

a) die Werkzeugzange 9.2 bis zu 100 mm 
auszufahren, 

b) diese zu drehen, 

c) deren Schlusselweite einzustellen. 

d) das Handgelenk 9.3 zu verschwenken. 

e) das Ellbogengeienk 9.4 zu verschwenken 

und 

f) das dem Endstuck 7.3 verbundene Schul- 
tergeJenk 9.5 zu verschwenken. Die Schwenkbe- 
relche warden, ausgehend vom Schultergeienk 9.5 
bis zum Handgelenk 9.3, in Stufen grofler. 

AbschlieiSend ist zu dem mit Pultplatte 16.1 
versehenen Steuerpult IS zu bemerken, dai3 dieses 
mit Hauptschalter 20, KontroHeuchten 21, 
Empfanger 22 Kopfhorer). einem Lautst3rkeregler 
23 fur den Empfanger 22, Ladekontrollampen 24 
fur die Anzeige der Ladung der Batterien, einem 
Schatter 25 zur Ermoglichung der Entnahme der 
Werzeuge 14. Monitoren 26 und 27 mit zugeordne- 
ten Joystics 28 und 29 (Steuerknuppei) und 
Schaubildem 30 und 31 des Manipulators 9 bzw. 
des Fahrzeuges 1, 

einschliedlich des drehbaren Turmes 6 und des 
Auslegers 7 mit Wahfknopfschaiter fur die 
moglichen Bewegungen und Funktionen aus* 
gerustet ist, wobei in der Pultplatte 16.1 die jedem 
Monitor 26 und 27 zugeordneten Funktionen in 
separaten Steuer-und Schaltgruppen 30 und 31 
zusammengefa^ sind. 



Anspruche 

1. Rettungsfahrzeug (1) - ausgelegt auf eine 
Strahlungsbestandigkeit bis 10® rad Co®-2ur uber 
elektrische Sammelkabel (3) ferngesteuerten Ret- 
tung von WTenschen, Raumung von Bau-oder son- 
stigem Mull und/oder Reparaturen aus bzw. in ver- - 
strahlten Raumen unbemannter oder sonstiger sta* 
tionarer oder mobiler Gerate, wobei das Rettungs- 
fahrzeug (1) mit weitererr Vorrichtungen. wie Mani- 
pulator (9) und FaBzange (8), zur Aufnahme und 
Handhabung von Werkzeugen (14) und zur Aufnah- 
me von Fassem und Gebinden mit einlagernden, in 
der Regel ioniaert strahlenden Abfalten aus- 
gerustet ist sowie Ladeger^te (10) fOr mehrzahfig 



vorhandene Batterien oder Batterie-Gruppen-Ein- 
heiten und einem Kupplungsteil (5) zur Verbindung 
mit einem am mobilen Gerat angeordneten, kofre- 
spondierenden zweiten Kupplungsteil vorgesehen 

5 ist. wobei die Werkzeuge (14) und die Faflzange 
(8) einem auf dem Rettungsfahrzeug (1) installier- 
ten Ausleger (7) zuordnungsbar sind, und das Ret- 
tungsfahrzeug (1) an Aufhangeosen (15) in der 
Regel durch eine Krananiage auf die gewunschte 

10 Arbeitshohe einfahrbar ist, dadurch gekennzeich- 
net, 

daiS das Rettungsfahrzeug (1) uber das Sammelka- 
bel (3) einem mobilen, auBerhalb des verstrahlten 
75 Raumes angeordneten Steuerpult (16) elektrisch 
verbunden ist. 

daB das Steuerpult (16) den Anschlufl des entspre- 
chenden Betriebsnetzes und die Aufnahme der Mit- 
20 tel zur vollstandigen externen Steuerung und Kon- 
trofle des Rettungsfahrzeuges (1) einschliefllich al- 
ler fest zugeordneten bzw. zuordnungsbaren Telle 
vorsieht, und 

25 6bB der Kabellauf, d.h. die Ab-bzw. RQckwicklung 
des Sammelkabels (3), ausgehend von einer mit 
dem Rettungsfahrzeug (i) verbundenen Kabeltrom- 
mel (4), automatisch synchron zur Fahrge- 
schwindlgkeit des Rettungsfahrzeuges (1) erfcigt. 
30 2. Rettungsfahrzeug nach Anspruch 1, dadurch 

gekennzeichnet. 

dad der Antrleb des Rettungsfahrzeuges (1) durch 
DG-Motore erfolgt, 

35 

daB der Antrleb des Turmes (6) und des Auslegers 
(7) durch ein durch DC-Motor angetriebenes Hy- 
draulikaggregat (13) erfolgt, 

40 daB der Antrleb fur die Faj3zange (8) durch das 

Hydraullkaggregat (13) erfolgt, und 

daB der Antrieb des Manipulators (9) durch DC- 

Motore erfolgt. wobei Einzelantriebe fur folgende 

Funktionen vorgesehen sind: 
45 a) Zange (9.2) auf eine in axiaier Erstreckung 

des Manipulators (9) uber ein vorbestimmbares, 

innerhalb eines Wahlber^ches liegendes MaiS, aus- 

fahren, 

b) 2ange(9.2)greift.- 
50 c) Zange(9.2)drehen. 

d) Handgelenk(9.3>schwenken. 

e) EiIbogengelenk(9.4)schwenken und 

f) Schultergelenk(9.5)schwenken. 

3. Rettungsfahrzeug nach Anspruch 1 . dadurch 
55 gekennzeichnet. 

daB die fur die Verbindung zwischen Rettungsfahr- 
zeug (1) und dem mobilen G^t vorgesehene 
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Kupp!ung mit ihrem am Rettungsfahrzeug (1) an- 
geordneten Kupplungstell (5) in eine Verbindungs- 
^lage zum korrespondierenden zweiten Kupplung- 
steif am mobilen Gerat einsteuerbar ist. 

4. Rettungsfahrzeug nach Anspruch 1 , dadurch s 
gekennzeichnet. 

daB die Steuerung des Manipulators (9). ausge* 
hend von dem EndstOck (7.3) Ober drei weltere, am 
Endstuck (7.3) angelenkte. in Reihenfolge ihrer io 
AufeShlung um 250". 260" und 310** ver- 
schwenkbare Glieder (7.4. 7.5 und 7.6). die fhrer- 
seits mit dem Manipulatorkopf (9.1) verbunden 
sind, erfolgt 

5. Rettungsfahrzeug nach Anspruch 1. dadurch 75 
gekennzeichnet. 

dai3 jede Batterie bzw. jede einzelne elektrisch 
verbundene Batterie-Gruppe einem separaten 
Stromkreis angeschlossen ist 20 

6. Rettungsfahrzeug nach Anspruch 1 , dadurch 
gekennzeichnet 

daB das mit Pultplatte (16 1) versehene Steuerpult 
(16) mit Hauptschalter (20). Kontroilleuchten (21), 25 
Empfanger (22) (Kopfhorer). einem 
Lautstarkeregler (23) fur den Empfanger (22), 
Ladekontroilampen (24) fur die Anzelge der Ladung 
der Batterie (10.1), einem Schalter (25) zur 
Enmoglichung der Entnahme der Werkzeuge (14). 30 
Monitoren (26 und 27) mit zugeordneten Joystics 
(28 und 29) (Steuerknuppel) und Schaubildem (30 
und 31) des Manipulators (9) bzw. des Rettungs- 
fahrzeuges (1), einschlieiSlich des drehbaren Tur- 
mes (6) und des Auslegers (7) mit Wahlknopf- 35 
schalter fur die moglichen Bewegungen und Funk-, 
tionen ausgerustet ist. wobei in der Pultplatte 
(16.1) die jedem Monitor (26 und 27) zugeordneten 
Funktionen in separaten Steuer-und Schaltgruppen 
(30 und 31) zusammengefafit sind. 40 
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